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量の透明 PET 材を用いた。機体の外観を図 1、図 2 に、諸元を表 1 に示す。 
 
 
図 1 機体の外観 1             図 2 機体の外観 2 
様式６ 
申請先学部   学部 採択番号 No４   
 
表 1 機体の諸元 
全体寸法 800[mm] x 800[mm] x 150[mm] 
重量 約 16 [kg] 
足回り用モータ 
MAXON 社  
RE40 減速比 26:1 
4 個 
足回り用オムニ 

























流 100A であったので、安全のため耐電流 60A となるようにヒューズを挟みケーブル、コネクタを
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図 4 力学モデル 
 












図 5 板の裏に張り付くロボット 
3-2. 床面吸引を行うことによる移動抵抗の測定 
様式６ 











ングにブレーキをかけたところ実験結果は図 6、図 7 のようになった。 
 




4[m/s]（0.5[s] ~ 1.0[s]）、なしの場合は 1.2[m/s]（2.0[s] ~ 2.5[s]）であり、吸引によって加速性能が
3.3 倍向上していることがわかる。これは仮想重量の増加から導いた理論値と概ね一致した。 
・制動性能 
図 6、図 7 より吸引ありの場合は 8.0[m]でブレーキをかけているのに対し、吸引なしの場合は
7.4[m]であることが読み取れる。（制動距離はそれぞれ 2.0[m]、2.6[m]）またブレーキ時の速度はそ
れぞれ 5.4[m/s]、4.3[m/s]であることが読み取れる。制動距離が速度の 2 乗に比例することを考える
と、制動性能は約 2 倍に向上していると考えられる。 
  
4. まとめ 
床面を吸引することによって、足回りの加速性能、制動性能が格段に向上することがわかった。
今後の展望としては、圧力損失等を考慮した機体設計や空気流入量の最適化を行うことでより性能の
良い足回りの製作をしていきたい。 
 
 
